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Txtel: Verfahren und Abst:andser£assungsvorrlchtung zum 

Erfassen des projizlerten Abst:andes zwischen einer 
Absfcandsmesselnrxch^ung und elnem H±ndernls 



Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Ermitteln des 
projizierten Abstandes zwischen einer Abstandsmesseinrichtung 
welche vorzugsweise in ein Fahrzeug eingebaut ist, und einem 
Hindernis. Daruber hinaus betrifft die Erfindung ein 
Computerprogramm mit Programmcode und eine 
Abstandserf assungsvorrichtung zum Durchfuhren dieses 
Verfahrens. 

Aus dem Stand der Technik sind derartige Verfahren und 
Vorrichtungen grundsatzlich bekannt. Bei jedem Hindernis in 
der Umgebung der Abstandsmessvorrichtung gibt es immer einen 
nachstgelegensten Punkt auf der Oberflache des Hindernisses, 
welcher den kurzesten projizierten Abstand aller Punkte des 
Hindernisses zu der Abstandsmesseinrichtung aufweist, Dieser 
kurzeste projizierte Abstand wird von den bekannten Verfahren 
und Vorrichtungen dann ermittelt, wenn und solange der 
nachstgelegenste Punkt im Detektionsbereich der 
Abstandsmessvorrichtung liegt. Bei zum Beispiel in 
Kraftfahrzeugen eingebauten Abstandsmesseinrichtungen mit 
horizontaler Ausrichtung und kegelf ormigem Detektionsbereich 
besteht jedoch die Gefahr, dass Hindernisse, deren maximale 
Hohe kleiner als die Hohe der Einbauposition der 
Abstandsmesseinrichtung ist^ aus dem kegelf Ormigen 
Detektionsbereich verschwinden, wenn ein bestimmter 
Mindestabstand unterschritten wird. 

Ausgehend von diesem Stand der Technik ist es deshalb die 
Aufgabe der Erfindung, ein Verfahren zum Ermitteln des 
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kurzesten projizierten Abstands zwischen einer 
Abstandsmesseinrichtung und einem Hindernis sowie ein 
Computerprogramm und eine Abstandserf assungsvorrichtung zur 
Durchflihrung dieses Verfahrens bereit zu stellen, welche die 
Berechnung dieses kurzesten projizierten Abstandes auch dann 
noch ermoglichen, wenn dieser Punkt auBerhalb des 
Detektionsbereiches der Abstandsmesseinrichtung liegt. 

Diese Aufgabe wird durch das im Patentanspruch 1 beanspruchte 
Verfahren gel5st. Dieses beanspruchte Verfahren zeichnet sich 
durch folgende Schritte aus: Speichern eines 
GrenzzeitpunkteS/ wann der nSchstgelegenste Punkt des 
Hindernisses bei einer AnnSherung zwischen der 
TU^standsmesseinrichtung und dem Hindernis aus dem 
Detektionsbereich der Abstandsmesseinrichtung entschwindet ; 
Speichern eines projizierten Grenzabstandes zwischen dem 
nachstgelegensten Punkt des Hindernisses und der 
Abstandsmesseinrichtung zu dem Grenzzeitpunkt ; und Ermitteln 
des projizierten Abstandes zwischen dem nachstgelegensten 
Punkt des Hindernisses und der Abstandsmesseinrichtung unter 
Beriicksichtigung des Grenzabstandes, des Grenzzeitpunktes und 
von Inf ormationen tiber die Relativbewegung der 
Abstandsmesseinrichtung und des Hindernisses zueinander, 
solange der nachstgelegenste Punkt des Hindernisses aulierhalb 
des Detektionsbereiches der Abstandsmesseinrichtung liegt. 

Vorteilhaf terweise ermSglicht dieses beanspruchte Verfahren 
die Berechnung des jeweils kQrzesten projizierten Abstandes 
zwischen dem Hindernis und der Abstandsmesseinrichtung auch 
dann noch, wenn der nachstgelegenste Punkt auf der Oberfl^che 
des Hindernisses aulierhalb des Detektionsbereiches der 
Abstandsmesseinrichtung liegt. Erf indungsgemaii ist diese 
Berechnung mSglich bei Kenntnis eines Grenzabstandes, eines 
Grenzzeitpunktes und von Information tiber die Relativbewegung 
der Abstandsmesseinrichtung und des Hindernisses zueinander. 
Der nachstgelegenste Punkt des Hindernisses ist jener Punkt 
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auf der Oberflache des Hindernisses, welcher den kurzesten 
projizierten Abstand aller Punkte des Hindernisses zu der 
Abstandsmesseinrichtung aufweist. Dabei bedeutet projizierter 
Abstand die Lange der Projektion des direkten Abstandes 
zwischen dem nachstgelegensten Punkt P und der 
Abstandsmesseinrichtung auf einer Horizontalen- Die Begriffe 
Grenzzeitpunkt und Grenzabstand sind bei der vorliegenden 
Anmeldung so zu verstehen^ wie sie im letzten Absatz 
definiert wurden. 

Vorteilhafterweise erfolgt die Ennittlung des Abstandes und 
insbesondere des projizierten Abstandes zwischen dem 
nachstgelegensten Punkt P und der Abstandsmesseinrichtung auf 
Basis von Inf ormationen liber die Position und insbesondere 
die H6he des nachstgelegensten Punktes aber Grund. Diese 
Positions- beziehungsweise Hoheninf ormation wird von einer 
Abstandserf assungsvorrichtung zum Beispiel ermittelt^ 
solange der nachstgelegenste Punkt des Hindernisses noch 
innerhalb des Detektionsbereiches der Abstandsmesseinrichtung 
liegt . 

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen des Verfahrens sind 
Gegenstand der Unteransprtiche, 

Die oben genannte Aufgabe der Erfindung wird weiterhin durch 
ein Computerprogramm mit Programmcode und eine 
Abstandserf assungsvorrichtung gelost. Die Vorteile dieser 
beiden LOsung entsprechen den oben mit Bezug auf das 
beanspruchte Verfahren genannten Vorteilen. 

Der Beschreibung sind insgesamt zwei Figuren beigeftigt^ wobei 

Figur 1 den Aufbau einer erf indungsgemaiien 
Abstandserf assungsvorrichtung; 
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Figur 2a die Ermittlung des Abstandes zwischen einem 
nachstgelegensten Punkt P und einer 
Abstandsmesseinrichtung fur den Fall, dass der 
nachstgelegenste Punkt innerhalb des 
Detektionsbereiches der 
Abstandserfassungseinrichtung liegt; 

Figur 2b die Berechnung des projizierten Abstandes zwischen 
dem nachstgelegensten Punkt P und der 
Abstandsmesseinrichtung ftir den Fall, dass der 
nachstgelegenste Punkt auf dem Rand des 
Detektionsbereiches liegt; und 

Figur 2c die Ermittlung des projizierten Abstandes zwischen 
dem nachstgelegensten Punkt P und der 
Abstandsermittlungseinrichtung fur den Fall, dass 
der nachstgelegenste Punkt P auBerhalb des 
Detektionsbereiches der 
Abstandsermittlungseinrichtung liegt 

zeigt . 



Die Erfindung wird nachfolgend unter Bezugnahme auf die der 
Beschreibung beigefugten Figuren in Form von 
Ausfuhrungsbeispielen naher erlautert. 

Figur 1 zeigt den Aufbau der erf indungsgemalien 
Abstandserfassungsvorrichtung 100. Sie ist vorzugsweise in 
ein Kraftfahrzeug 50 in einer Hohe von hs iiber Grund 
beziehungsweise uber eine StraJie, siehe Figur 2a, angeordnet. 
Sie umfasst eine Abstandsmesseinrichtung 110, zum Beispiel in 
Form eines Ultraschall oder Radarsensors, zum Ermitteln des 
Abstandes zwischen der Abstandsmesseinrichtung 110 und einem 
Hindernis 200 in der Umgebung der Abstandsmesseinrichtung 
110. Ftir die Erfindung wird davon ausgegangen, dass die 
maximale HOhe hp des Hindernisses 200 Uber Grund 
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beziehungsweise oberhalb der StralJenoberf lache^. siehe Figur 
2h, kleiner als die Hohe hs der Einbauposition der 
Abstandsrtiesseinrichtung 110 in dem Fahrzeug 50 ist. Diese 
Voraussetzung ist deswegen zu treffen, weil nur dann 
gewahrleistet ist, dass ein nSchstgelegenster Punkt P des 
Hindernisses 200/ welcher den ktlrzesten projizierten Abstand 
aller Punkte des Hindernisses zu der Abstandsmesseinrichtung 
110 aufweist/ je nach GrSfie des tatsSchlichen Abstandes 
zwischen diesem nachstgelegensten Punkt und der 
Abstandsmesseinrichtung 110 sowohl innerhalb wie auch 
auBerhalb des Detektionsbereiches der Abstandsmesseinrichtung 
liegen kann, 

Weiterhin umfasst die Abstandserf assungsvorrichtung 100 ein 
erstes Speicherelement 120 zum Speichern eines 
Grenzzeitpunktes, wann der nachstgelegenste Punkt P des 
Hindernisses 200 bei einer Annaherung zwischen der 
Abstandsmesseinrichtung 110 und dem Hindernis 200 aus dem 
Detektionsbereich der Abstandsmesseinrichtung 110 austritt. 
Darviber hinaus umfasst die Abstandserf assungsvorrichtung 100 
ein zweites Speicherelement zum Speichern eines projizierten 
Grenzabstandes dcr zwischen dem nachstgelegensten Punkt P des 
Hindernisses 200 und der Abstandsmesseinrichtung 110 zu dem 
Grenzzeitpunkt • 

Dartiber hinaus umfasst die Abstandserf assungsvorrichtung eine 
Weggebereinrichtung 140 zum Ermitteln von Weginf ormationen 
aber eine Relativbewegung zwischen der 
Abstandsmesseinrichtung 110 und dem Hindernis 200 , 
insbesondere nach dem Grenzzeitpunkt, d.h. wenn der 
nachstgelegenste Punkt P des Hindernisses 200 auBerhalb des 
Detektionsbereiches der Abstandsmesseinrichtung 110 liegt- 
Diese Weggebervorrichtung ist vorzugsweise zusammen mit alien 
anderen bisher beschriebenen Komponenten der 
Abstandserf assungsvorrichtung 100 in einem Kraf tf ahrzeug 50 
eingebaut. Dies ist insbesondere dann sinnvoll, wenn das 
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Kraf tf ahrzeug beweglich ist und ein unbewegliches stationares 
Hindernis erfasst werden soli. Die 

Abstandserf assungsvorrichtung und insbesondere die 
Weggebereinrichtung kSnnen jedoch auch vollstandig in dem 
Hindernis 200 oder verteilt auf das Kraf tf ahrzeug 50 und das 
Hindernis 200 angeordnet sein. Wichtig ist nur, dass die 
Weggebereinrichtung ausgebildet ist und so angeordnet ist, 
dass sie eine Relativbewegung zwischen der 

Abstandsmesseinrichtung 110 und dem Hindernis 200 unabhangig 
davon erfasst, ob sich die Abstandsmesseinrichtung 110, das 
Hindernis 200 oder beide zusammen relativ zueinander bewegen. 
SchlieBlich umfasst die Abstandserf assungsvorrichtung noch 
eine Berechnungseinrichtung 150 zum Ermitteln des 
projizierten Abstandes d zwischen dem nachstgelegensten Punkt 
P des Hindernisses 200 und der Abstandsmesseinrichtung 110. 
Diese Berechnungseinrichtung 150 ist ausgebildet zum 
Berechnen dieses projizierten Abstandes unter 

Beriicksichtigung des Grenzabstandes der und von Inf ormationen 
iiber die Relativbewegung der Abstandsmesseinrichtung und des 
Hindernisses zueinander. Optimal kann bei der Berechnung 
zusatzlich auch der Grenzzeitpunkt berticksichtigt werden. 

Die Funktionsweise der in Figur 1 dargestellten 
Abstandserf assungsvorrichtung 100 wird nachfolgend unter 
Bezugnahme auf die Figuren 2a, 2b und 2c in Form von 
Ausfiihrungsbeispielen detailliert beschrieben. 

Zur Veranschaulichung des Verfahrens wird in alien Figuren 2a 
bis 2c beispielhaft angenommen, dass sich das Kraf tfahrzeug 
50 mit einer Geschwindigkeit V auf das stillstehende, d.h. 
das stationSre Hindernis 200 zubewegt. Dies ist 
bekannterma/Sen nur ein Spezialfall einer Relativbewegung; 
eine Relativbewegung findet auch dann statt, wenn sich nur 
das Hindernis 200 bewegt und das Fahrzeug 50 stillstehende 
wtirde, Oder wenn sich beide Objekte, das Fahrzeug 50 und das 
.Hindernis 200 gleichzeitig bewegen warden. In Figur 2 ist die 
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Einbauhohe der Abstandsmesseinrichtung 110 iiber der Strafte 
mit hs bezeichnet. Derjenige Punkt auf der Oberflache des 
Hindernisses 200, welcher den kiirzesten projizierten Abstand 
zu der Abstandsmesseinrichtung 110 aufweist, ist mit P 
bezeichnet. Die Hohe dieses Punktes P tiber Grund 
beziehungsweise tiber der Stra&e ist mit hp bezeichnet. 

Figur 2a zeigt zunSchst eine Situation, bei welcher der 
Abstand zwischen der Abstandsmesseinrichtung 110 und dem 
nachstgelegensten Punkt P des Hindernisses 200 so groB ist, 
dass der nachstgelegenste Punkt P innerhalb des 
Detektionsbereiches der Abstandsmesseinrichtung 110 liegt. 
Einer Ermittlung dieses Abstandes ist dann, wie ursprQnglich 
vorgesehen, mit geeigneter Abstandsinf ormation einfach 
moglich. 

Wenn sich das Fahrzeug 50 jedoch mit einer Geschwindigkeit V 
auf das als stationar angenommene Hindernis 200 zubewegt, 
dann wandert der nachstgelegenste Punkt P zunehmend aus dem 
inneren des Detektionsbereiches der Abstandsmesseinrichtung 
110 heraus, bis er schlieftlich auf dessen Grenze liegt, wie 
in Figur 2b angedeutet . Der Zeitpunkt, zu dem dieses 
Situation eintritt, wird im Rahmen der vorliegenden Erfindung 
als Grenzzeitpunkt bezeichnet; der dann bestehende 
projizierte Abstand zwischen dem nachstgelegensten Punkt P 
und der Abstandsmesseinrichtung 110 wird als Grenzabstand 
bezeichnet. Die Erfassung und Speicherung dieser beiden 
GrenzgroBen ist wesentlich ftir die vorliegende Erfindung, 
weil erst die Kenntnis dieser beiden GrenzgrSIien eine 
Berechnung des Abstandes zwischen dem nachstgelegensten Punkt 
P und der Abstandsmesseinrichtung 110 auch dann noch 
ermoglicht, wenn der nachstgelegenste Punkt P nicht mehr 
innerhalb des Detektionsbereiches der Abstandsmessvorrichtung 
110 liegt. Der Detektionsbereich der meisten 
Abstandsmesseinrichtungen ist durch die Lage und den 
Of fnungswinkel ihres Abstrahlkegels definiert. Bei Kenntnis 
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desjenigen Anteils a des 5f f nungswinkels der 
Abstandsmesseinrichtung 110, welcher unterhalb der 
horizontalen H liegt, sowie der Differenz zwischen der 
Einbauhohe hs, der Abstandsmesseinrichtung 110 und der H6he hp 
des nachstgelegensten Punktes P lasst sich der Grenzabstand 
der zu den Grenzzeitpunkt gemSIi folgender Formel (1) 
berechnen 



_ tan(a) 



hs-hp 



(1) 



Eine weitere Annaherung ergibt sich dann, wenn sich 
beispielsweise das Fahrzeug 50 weiter auf das Hindernis 200 
zubewegt. Diese Relativbewegung ist in Figur 2c in Form der 
Wegstrecke dr/ welche von der Weggebereinrichtung 14 0 
ermittelt wird, dargestellt. Die Grolie dieser Relativbewegung 
interessiert insbesondere ab dem Grenzzeitpunkt, zudem der 
nSchstgelegenste Punkt P des Hindernisses 200 aus dem 
Detektionsbereich der Abstandsmesseinrichtung 110 
entschwunden ist, Letzteres ist in Figur 2c angedeutet, in 
dem der nachstgelegenste Punkt P nicht mehr innerhalb des 
durch den Winkel a begrenzten Kegels liegt. Bei der in Figur 
2c dargestellten Situation berechnet die 
Berechnungseinrichtung 150 den projizierten Abstand d 
zwischen dem nachstgelegensten Punkt P des Hindernisses 200 
und der Abstandsmesseinrichtung 110 erf indungsgemafi durch 
einfache Subtraktion der relativen Wegstrecke dr von dem 
Grenzabstand dcr. Diese Berechnungsweise gilt unabhangig 
davon, wie schnell das Hindernis nach der Detektion von 
dessen nSchstliegenstem Punkt gSnzlich aus dem 
Detektionsbereich der Abstandsmesseinrichtung 110 
entschwindet; bei schmalen Hindernissen erfolgt dies eher als 
bei breiten Hindernissen. 

Bei breiten Hindernissen, wie dem in Figur 2c gezeigten 
Hindernis 200, werden Teile des Hindernisses 200 selbst dann 
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noch erfasst, wenn der nachstgelegenste Punkt P bereits nicht 
itiehr in dem Detektionsbereich liegt. Dies ist in Figur 2c 
dadurch angedeutet, dass der Strahlungskegel der 
Abstandsmesseinrichtung 110 das Hindernis 200 auf dessen 
oberen Oberflache in dem Punkt B beruhrt. Eine Interpretation 
des projizierten Abstandes da dieses Punktes B als kurzeste 
Entfernung zwischen dem Hindernis 200 und der 
Abstandsmesseinrichtung 110 wSre falsch, wie eine Vergleich 
mit dem ebenfalls in Figur 2c eingezeichneten richtigen 
projizierten Abstand d zeigt und hatte eventuell einen 
unerwtinschten Aufprall des Fahrzeug 50 auf das Hindernis 200 
zu Folge. Die Strecke d stellt den tatsachlich ktirzesten 
Abstand dar. 

Das soeben beschriebene und beanspruchte Verfahren zum 
Ermitteln des projizierten Abstandes zwischen einer 
Abstandsmesseinrichtung 110 und einem Hindernis 200 gemaB der 
Erfindung wird vorzugsweise in Form eines Computerprogramms 
realisiert, welches auf einem geeigneten RechengerSt, 
insbesondere einem Mikroprozessor ablauft. Das 
Computerprogramm kann, gegebenenf alls zusammen mit weiteren 
Computerprogrammen, auf einem computer lesbaren Datentrager 
abgespeichert sein. Bei dem DatentrSger kann es sich um eine 
Diskette, eine Compactdisk (sogenannte CD), einen Flash- 
Memory Oder vergleichen handeln. Das auf dem DatentrSger 
abgespeicherte Computerprogramm kann als Produkt an einen 
Kunden Ubertragen und verkauft werden. Das Computerprogramm 
kann eventuell jedoch auch ohne die Zuhilfenahme eines 
DatentrSgers Uber ein elektronisches Kommunikationsnetz als 
Produkt an einen Kunden ubertragen und verkauft werden. Bei 
dem Kommunikationsnetzwerk kann es sich z.B. um das Internet 
handeln. 
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Paten-bansprtiche 

1. Verfahren zum Ermitteln des projizierten Abstandes 
zwischen einer Abstandsmesseinrichtung (110), 
vorzugsweise eingebaut in ein Kraf tf ahrzeug (50), und 
eihem Hindernis (200); 

wobei das Hindernis (200) eine maxiitiale Hohe aufweist, 
welche kleiner als die Hohe (hs) der Position der 
Abstandsmesseinrichtung ist, und auf seiner Oberfiache 
einen vorbekannten nachstgelegensten Punkt (P) aufweist, 
welcher den ktlrzesten projizierten Abstand (d) aller 
Punkte des Hindernisses (200) zu der 
Abstandsmesseinrichtung auf weist ; 
gekennzeichnet durch folgende Schrl-tte 
Speichern eines projizierten Grenzabstandes 
(dcr) zwischen dem nachstgelegensten Punkt (P) des 
Hindernisses (200) und der Abstandsmesseinrichtung (110) 
zu einem Grenzzeitpunkt , zu dem der nachstgelegenste 
Punkt (P) des Hindernisses (200) bei einer Annaherung 
zwischen der Abstandsmesseinrichtung (110) und dem 
Hindernis aus dem Detektionsbereich der 
Abstandsmesseinrichtung (110) entschwindet; und 
Ermitteln des projizierten Abstandes (d) zwischen dem 
nachstgelegensten Punkt (P) des Hindernisses (200) und 
der Abstandsmesseinrichtung unter BerUcksichtigung des 
Grenzabstandes (dcr) und von Inf ormationen liber die 
Relativbewegung der Abstandsmesseinrichtung (110) und 
des Hindernisses (200) zueinander, solange der 
nachstgelegenste Punkt (P) des Hindernisses (200) 
auBerhalb des Detektionsbereiches der 
Abstandsmesseinrichtung (110) liegt . 
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2- Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet , dass 
die Position und insbesondere die Hohe {hp)des 
nachstliegensten Punktes (P) des Hindernisses (200) auf 
Basis von von der Abstandsmessreinrichtung (110) 
bereitgestellten Inf ormationen ermittelt wird, solange 
der nSchstgelegenste Punkt (P) des Hindernisses (200) 
innerhalb des Detektionsbereiches der 
Abstandsmesseinrichtung (110) liegt . 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, gekennzeichnet durch 
Ermitteln des Abstandes zwischen dem nachstgelegensten 
Punkt (P) und der Abstandsmesseinrichtung (110) auf 
Basis von von der Abstandsmessreinrichtung 
bereitgestellten Abstandsinf ormationen, solange der 
nachstgelegenste Punkt (P) des Hindernisses innerhalb 
des Detektionsbereiches der Abstandsmesseinrichtung 
(110) liegt- 

4. Verfahren nach einem der vorangegangenen AnsprUche, 
dadurch gekennzeichnet , dass der Detektionsbereich im 
wesentlichen durch den Of f nungswinkel der 
Abstandsmesseinrichtung definiert ist und dass sich der 
Grenzabstand (der) bei Hindernissen (200), bei denen die 
Hohe (hp) des nachstgelensten Punktes uber Grund mit der 
maximalen Gesamthohe des Hindernisses iibereinstimmt , 
sich gemafi folgender Formel (1) berechnet: 

^ tan(a) 
wobei 

hs die Einbauhohe der Abstandsmesseinrichtung 

tAber 

Grund; und 
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OL den Anteil des Of f nungswinkels der 

Abstandsmesseinrichtung unterhalb der 
Horizontalen 

reprasentiert . 

5. Computerprogramm mit Prograrnmcode fur eine 
Abstandserfassungsvorrichtung/ dadurch gekennzeichnet/ 
dass der Progranuncode ausgebildet ist zur Durchf tihrung 
des Verf ahrens nach eineiti der Ansprtlche 1-4 • 

6. Abstandserf assungsvorrichtung (100), insbesondere fiir 
ein Kraf tf ahrzeug (SO), uxnfassend: 

eine Abstandsmesseinrichtung (110) zum Ermitteln des 
Abstandes zwischen der Abstandsmesseinrichtung und einem 
Hindernis in der Umgebung der Abstandsmesseinrichtung; 
wobei das Hindernis eine maximale Hohe aufweist, welche 
kleiner als die H6he der Position der 
Abstandsmesseinrichtung ist, und einen bekannten 
nSchstgelegensten Punkt aufweist, welcher den kurzesten 
projizierten Abstand aller Punkte des Hindernisses zu 
der Abstandsmesseinrichtung aufweist; 
gekennzeichneli , dur ch 

ein zweites Speicherelement (130) zum Speichern eines 
projizierten Grenzabstandes zwischen dem 
nachstgelegensten Punkt (P) des Hindernisses (200) und 
der Abstandsmesseinrichtung (110) zu einem 
Grenzzeitpunkt, zu dem der nSchstgelegenste Punkt (P) 
des Hindernisses (200) bei einer Annaherung zwischen der 
Abstandsmesseinrichtung (110) und dem Hindernis (200) 
aus dem Detektionsbereich der Abstandsmesseinrichtung 
(110) entschwindet ; 

eine Weggebereinrichtung (14 0) zum Ermitteln von 
Weginf ormationen (iber eine Relativbewegung zwischen der 
Abstandsmesseinrichtung (110) und dem Hindernis (200), 
insbesondere wenn der nachstgelegenste Punkt (P) des 
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Hindernisses (200) aulierhalb des Detektionsbereiches der 
Abstandsmesseinrichtung (110) liegt; und 
eine Berechnungseinrichtung (150) zum Ermitteln des 
projizierten Abstandes (d) zwischen dem 
nSchstgelegensten Punkt des Hindernisses und der 
Abstandsmesseinrichtung (110) unter Berucksichtigung des 
Grenzabstandes (dcr) und den von der Weggebereinrichtung 
(140) bereitgestellten Weginf ormationen. 
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